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RINGKASAN 
Kemajuan perkembangan teknologi saat ini sangat pesat, banyak 
perusahaan yang mengembangkan sistem kendali yang fleksibel untuk 
mengoperasikannya. Kebutuhan akan sistem kendali yang lebih efektif dan efisien 
diera modern semakin meningkat. Salah satu perkembangan teknologi yang 
dituntut demikian adalah sistem pengiriman informasi data yang cepat dan akurat. 
Pengiriman data yang efisien layaknya dilakukan melalui sistem telemetri, dimana 
pengirimannya dapat melalui gelombang radio, SMS ataupun internet. 
Pada penelitian ini akan dilakukan kendali PID yang diterapkan pada 
motor DC. Dengan menggunakan arduino dan Ethernet wiznet 5100 sebagai 
server dan router TP-Link MR3020 untuk mengendalikan motor DC yang 
diterapkan pada konveyor. Uji coba dilakukan dengan mengambil data dan 
menganalisa respon sistem pengontrolan PID menggunakan metode Zigler – 
Nichols 2 dengan inputan melalui akses halaman web browser. 
Dari penelitian ini dihasilkan sistem kendali kecepatan motor DC melalui 
wireless LAN dengan karakteristik respon sistem pada kecepatan 80 rpm kebawah 
memiliki error steady state lebih besar dibanding error steady state 80 rpm 
keatas. Antarmuka sistem kendali dapat diakses melalui browser PC maupun 
android dengan jangkauan maksimal antara PC/android (sebagai client) dan server 
± 15 meter untuk dapat terhubung. 
Kata kunci : arduino uno, wiznet 5100, Ziegler – Nichols 2, jaringan LAN, motor 
DC  
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ABSTRACT 
Progress of technology development is very rapid at this time, many 
companies are developing a control sistem that is flexible to operate. The need for 
a control sistem more effective and efficient modern era is increasing. One such 
technological development is required is a delivery sistem data information 
quickly and accurately. Efficient delivery of data like done through a telemetry 
sistem, where delivery can be via radio waves, SMS or internet. 
In this research will be done PID control applied to DC motor. By using 
arduino and Ethernet wiznet 5100 as server and router TP-Link MR3020 to 
control DC motor applied to conveyor. Testing is done by taking data and 
analyzing the response of PID controlling sistem using Zigler - Nichols 2 method 
with input through access web page browser. 
In this research resulted a DC motor speed control sistem through 
wireless LAN with sistem response characteristic at speed 80 rpm down having 
error steady state bigger than error steady state 80 rpm upwards. The control 
sistem interface can be accessed via PC and android browser with maximum 
range between PC / android  (as client) and server ± 15 meters to connect. 
Keywords: arduino uno, wiznet 5100, Ziegler - Nichols 2, LAN network, DC 
motors 
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